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Abstract ofDE3933770 

The rotor (16a) of the servomotor (16) drives the sun wheel (13) of the planetary gear (20) whose 
planet wheels (14a, 14b) revolve within a hollow wheel (15), rotating a pinion (21) in mesh with a gear 
wheel (12) on the steering column (11). Ball or roller bearings (19) enable the hollow wheel (15) to be 
immobilised in its housing (17). The free-wheel mechanism is locked by reactionary torque from the 
motor (16) and released when the steering wheel (1 1a) is rotated slowly through a wide angle. 
ADVANTAGE - Clutch becomes effective automatically when driver turns steering wheel without 
activation of servomotor. 
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Bei einer elektromotorischen Servolenkung fur Kraftfahr- 
zeuge, die vorzugsweise als Lenkhilfe im Parkiergeschwin- 
digkeitsbereich ausgebildet ist und zwischen einem elektri- 
schen Servomotor und dem Lenksdulenbereich ein Unter- 
setzungsgetriebe mit Trennkuppiung aufweist, wird vorge- 
schlagen, das Untersetzungsgetriebe in Form eines Piane- 
tengetriebes auszubilden und in dieses einen durch Klemm- 
korper reaiisierbaren Freilauf zu integrieren, der von der 
Kraftf luSrichtung abhangig und von der Drehrichtung unab- 
hangig ist. Dabei werden die den Freilauf f reigebenden bzw. 
blockierenden Klemmkorper in ihre Klemmposition durch 
das vom Servomotor erzeugte Reaktionsmoment uberfuhrt, 
wahrend der Freilauf dann gelost wird, wenn eine Momen- 
teneinleitung durch die Betatigung der Lenksaule durch den 
Fahrererfolgt. 
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Stand der Technik 

Die Erfindung geht aus von einer elektromotorischen 
Servolenkung nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1. 

Elektrisch unterstiitzte Servolenkungen sind bekannt 
(SAE- Paper 8 51 639); sie umfassen einen Sensorbe- 
reich, der die Momenteneinleitung durch den Fahrer 
eines Kraftfahrzeugs an der Lenksaule erfaBt und einen 
Elektroservomotor entsprechend der Drehrichtung an- 
steuert, der uber ein geeignetes Untersetzungsgetriebe 
die vom Fahrer eingeleitete Drehbewegung unterstiitzt 
und die Radverstellung in die gewQnschte Drehrichtung 
des Fahrzeugs veranlaBt 

Damit beispielsweise bei Ausfall oder Storungen im 
elektrischen System oder im Getriebe die Lenkbetati- 
gung dennoch mdglich ist, mussen ferner Mittel vorge- 
sehen sein, die unter bestimmten Voraussetzungen den 
Servolenkbereich von der manuell beeinfluBbaren Len- 
kung abkoppeln, beispielsweise in Form einer Trenn- 
kupplung. Eine solche Kuppiung ist auch dann notwen- 
dig, wenn eine solche elektromotorisch unterstutze 
Lenkhilfe nur bei Parkiergeschwindigkeiten eingesetzt 
werden soil, also um das Einparken zu erleichtern und 
dann nur bei Geschwindigkeiten unterhalb einer vorge- 
gebenen Grenzgeschwindigkeit, beispielsweise 5 km/h 
zu arbeiten braucht 

Durch die elektrische Grundkonzeption einer solchen 
Servolenkung ist es, beispielsweise durch entsprechend 
gesteuerten Eingriff bei der Stromzufuhrung zum Ser- 
vomotor mdglich, in gewunschter Weise die Servowir- 
kung zu beeinflussen. Allgemein ergeben sich Yorteile 
in bezug auf die Handhabbarkeit eines mit einer solchen 
elektromotorischen Lenkhilfe ausgestatteten Fahr- 
zeugs. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, bei einer 
solchen elektromotorischen Servolenkung den mecha- 
nischen Bereich der Trennkupplung sowie des Unterset- 
zungsgetriebes entscheidend zu vereinfachen und so 
auszulegen, daB die Trennkupplung automatisch wirk- 
sam wird, wenn eine Momenteneinleitung durch den 
Fahrer auf die Lenksaule erfolgt bei unterbleibender 
Ansteuerung des Servomotors. 

Vorteile der Erfindung 

Die Erfindung lost diese Aufgabe mit den kennzeich- 
nenden Merkmalen des Anspruchs I und hat den Vor- 
teil, daB das Untersetzungsgetriebe und die Trennkupp- 
lung von einem gemeinsamen mechanischen Element, 
namlich einem Planetengetriebe gebildet sind, die die 
Trennkupplung in Form eines von der ICraftfluBrich- 
tung abhangigen und von der Drehrichtung unabhangi- 
gen Freilaufs realisiert, der zwischen Servomotor und 
Lenksaule bzw. dem an der Radverstellung angreifen- 
den mechanischen Abtriebsmitteln angeordnet ist Der 
Freilauf schlieBt bei Momenteneinleitung durch den 
Servomotor unabhangig von der Drehrichtung, wah- 
rend er bei Momenteneinleitung durch den Fahrer auf 
die Langssaule ebenfalls unabhangig von der Drehrich- 
tung dffnet 

Dabei ist ferner vorteilhaft, daB durch die Integrie- 
rung des Freilaufs in das Untersetzungs- Planetengetrie- 
be dieser aus sehr einfachen, vorwiegend rotationssym- 
metrischen Elementen bestehen kann, wobei durch die 
grundsatzliche Verwendung des Planetengetriebes fur 



die Realisierung der Freilauffunktion nur wenige zu- 
satzliche Elemente erforderlich sind. 

Durch die in den Unteranspriichen aufgefiihrten 
MaBnahmen sind vorteilhafte Weiterbildungen und 

5 Verbesserungen der im Hauptanspruch angegebenen 
elektromotorischen Servolenkung mdglich. Besonders 
vorteilhaft ist die symmetrische Gestaltung der Auflauf- 
flachen fur die die Freilauffunktion realisierenden 
Klemmkorper, so daB die Freilauffunktion unabhangig 

io von der Drehrichtung der Lenksaule bzw. des Servomo- 
tors realisiert werden kann, wahrend die Abhangigkeit 
von der KraftfluBrichtung der Freilauffunktion bedeu- 
tet, daB diese dann einsetzt, also der Freilauf dffnet, 
wenn eine Momenteneinleitung von der Lenksaule her 

15 erfolgt bzw. schlieBt, wenn die Momenteneinleitung 
vom Servomotor ausgeht 

Zeichnung 

20 Ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung ist in der 
Zeichnung dargestellt und wird in der nachfolgenden 
Beschreibung naher erlautert Es zeigen 

Fig. 1 mit schematisiert perspektivisch angedeuteter 
Lenksaule den Servomotor mit Planetengetriebe eines 

25 Ausfuhrungsbeispiels der elektromotorischen Servolen- 
kung im Schnitt und 

Fig. 2 in groBerem Detail einen Teilausschnitt von 
Planetengetriebeelementen zur besseren Darstellung 
der Freilauffunktion. 
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Beschreibung der Ausfuhrungsbeispiele 



Die Erfindung beruht auf der Erkenntnis, daB fur die 
kraftfluBrichtungsabhangige Einstellung der Freilauf- 

35 funktion die Reaktionskraft des Servomotors ausnutz- 
bar ist, die entsteht, wenn der Rotor oder Laufer des 
Servomotors eine Drehbewegung durchfuhrt In diesem 
Fall stutzt sich, was normalerweise keine groBere Be- 
achtung findet, das Gehause mit dem Statorpaket des 

40 Elektromotors stationer ab, so daB der Rotor anlaufen 
kann. Lagert man demgegenuber das Gehause mit Sta- 
tor des Elektromotors ebenfalls drehbar, dann ergibt 
sich eine Gegenreaktionskraft, die fur die Einstellung, 
also in diesem Fall fur das SchlieBen des Freilaufs ausge- 

45 nutzt werden kann. 

In Fig. 1 ist die elektromotorische Servolenkung mit 
10, die Lenksaule mit tl und das der Momenteneinlei- 
tung durch den Fahrer dienende, an der Lenksaule 1 1 
befestigte Lenkrad mit 1 la bezeichnet. 

50 Es versteht sich, daB die in der Zeichnung getroffene 
Darstellung in beliebiger Weise vereinfacht ist und dem 
besseren Verstandnis der Erfindung dient; so greift die 
elektromotorische Servolenkung bei dem dargestellten 
Ausfuhrungsbeispiel auch unmittelbar an der Lenksaule 

55 It an, was aus verschiedenen Grunden sinnvoll sein 
kann. Es versteht sich aber, daB hier auch andere Reali- 
sierungsformen, z. B. mehrstufige Vorgelege oder Rie- 
mentriebe denkbar sind. Die Umsetzung des an der 
Lenksaule II entstehenden Drehmoments (manuell 

60 oder durch die Servowirkung) auf die Radverstellung, 
also der Bereich des Lenkgetriebes, ist nicht dargestellt, 
da zum Verstandnis vorliegender Erfindung nicht erfor- 
derlich. 

An der Lenksaule 11 ist ein erstes groBeres Zahnrad 
65 12 drehfest befestigt, uber welches der Servomotorbe- 
reich mit Untersetzungsgetriebe und "Trennkupplungs- 
funktion" auf die Lenksaulenverdrehung einwirkt Diese 
Einwirkung ergibt sich dann, wenn der Servomotor 16 
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von einem nicht dargestellten Sensorbereich in der ge- 
wunschten Drehrichtung angesteuert ist 

An den Servomotor 16 ist ein Planetengetriebe 20 
angeflanscht, wobei der Antrieb vom Laufer 16a des 
Servomotors 16 auf das Sonnenrad 13 des Planetenge- 5 
triebes 20 erfolgt. Der Abtrieb erfolgt tiber den Plane- 
tentrager 14 der bei dem dargestellten Ausfuhrungsbei- 
spiel in Form einer Brticke Planetenrader 14a, 14b la- 
gert, die ihrerseits in einem Hohlrad 15 laufen. Mit dem 
Planetentrager 14 ist ein Abtriebsritzel 21 verbunden, io 
wobei der Planetenradtrager 14 in eine uber ein bei 22 
angedeutetes Kugellager gelagerte Welle 23 ubergeht 

Bei dem Planetengetriebe 20 ist bemerkenswert, daB 
zwischen dem Hohlrad 15 und einer feststehenden Ge- 
hauselagerung 17 Klemmkdrper 19 vorgesehen sind, die 15 
bei dem dargestellten Ausfuhrungsbeispiel Kugeln, aber 
auch Rollen sein kdnnen. Durch diese Klemmkdrper 19 
kann das Hohlrad 15 arretiert, also festgesetzt werden, 
so daB in diesem Fall eine Drehmomentubertragung 
vom Rotor 16a des Servomotors 16 uber die vom Son- 20 
nenrad 13 angetriebenen Planetenrader 14a, 14b auf den 
Planetenradtrager 14 und von diesem uber das Ritzel 21 
auf das mit der Lenksaule 11 verblockte Zahnrad 12 
erfolgen kann. 

Dabei bildet die feststehende Gehauselagerung 17 im 25 
Bereich der Klemmkdrper 19 beidseitig symmetrische 
Anlaufflachen 18a, 18b, die in der Darstellung der Fig. 2 
zum besseren Verstandnis in ihrer Steigung deutlich 
markiert sind Die Klemmkdrper 19 selbst sind, und dies 
ist ein wesentliches Merkmal vorliegender Erfindung, 30 
vom jedenfalls urn vorgegebene Drehwinkel verdrehba- 
ren Gehause 24 von ailgemeiner Zylinderform des Ser- 
vomotors 16 gefiihrt und da das zylinderfdrmige, auch 
das Statorpaket 25 des Servomotors 16 lagernde Ge- 
hause, wie durch das Kugellager 26 angedeutet, selbst 35 
eine Verdrehbewegung erfahren kann, verschiebt bei 
einer entsprechenden Ansteuerung des Elektromotors 
das dem resultierenden Gegenreaktionsmoment unter- 
worfene Motorgehause 24 aufgrund seiner Verdrehung 
die Klemmkdrper 19 in der einen oder anderen Rich- 40 
tung in die Klemmposition. In dieser Klemmposition 
arretieren die Klemmkdrper 19 das Hohlrad 15 mit Be- 
zug auf die feststehende Gehauselagerung 17, so daB 
nunmehr und nur unter diesen Umstanden uber die Pla- 
netenrader 14a, 14b und den sie tragenden Planetentra- 45 
ger 14 eine Momenteneinleitung auf die Lenksaule 11 
erfolgt. 

Ergibt sich im Gegensatz hierzu eine Krafteinleitung 
Qber die Lenksaule auf den Planetentrager bei nicht 
angesteuertem Servomotor 16 — diese Mdglichkeit 50 
kann vorliegen, wenn eine solche Servolenkung als Par- 
kierhilfe eingesetzt wird und bei Oberschreiten grdBe- 
rer Geschwindigkeiten die elektrische Ansteuerung des 
Servomotors unterbrochen ist — dann verdreht sich bei 
stehendem Laufer 16a des Servomotors das Hohlrad 15 55 
jeweils so, daB sich die Klemmkdrper 19 von den An- 
laufflachen 18a bzw. 18b entfernen, wodurch sich der 
Freilauf dffnet Dies bedeutet mit anderen Worten, dafl 
in diesem Fall die Drehbewegung der Lenksaule, manu- 
ell eingeleitet durch eine Betatigung des Fahrers uber 60 
das Lenkrad 11a im Bereich des Planeten-Un terse t- 
zungsge triebes abgekoppelt wird, gleichgultig, ob das 
Lenkrad in der einen oder anderen Rich tung bewegt 
wird. Nur dann also, wenn durch die Mitnahme des Mo- 
torgehauses 24 bei effektiver Ansteuerung des Servo- 65 
motors 16 die Klemmkdrper in ihren jeweiligen Klem- 
mendpositionen an den Anlaufflachen 18a, 18b gelan- 
gen, kann Drehmoment vom Servomotor 16 auf den 
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Bereich der Lenksaule ubertragen werden, nicht umge- 
kehrt. Dies bedeutet, daB ein solchermaBen ausgebilde- 
tes Planetengetriebe automatisch die Drehmoment- 
ubertragung nur in der einen Richtung, namlich vom 
antreibenden Servomotor 16 zulaBt, da der Servomotor 
uber sein verschwenkbares Motorgehause immer dann 
gleichzeitig fur die Einnahme der Klemmposition durch 
die Klemmkdrper sorgt, wenn er selbst angesteuert 
wird und ein entsprechendes Reaktionsmoment am Mo- 
torgehause entsteht, welches sich uber die Klemmkdr- 
per 19 abstiitzen muB. 

Alle in der Beschreibung, den nachfolgenden Anspru- 
chen und der Zeichnung dargestellten Merkmale kdn- 
nen sowohl einzeln als auch in beliebiger Kombination 
miteinander erf indungswesen then sein. 

Patentanspruche 

1. Elektromotorische Servolenkung (Lenkhilfe) fur 
Kraftfahrzeuge u.dgl, insbesondere fur den Par- 
kiergeschwindigkeitsbereich (Park-Servo), mit ei- 
nem Untersetzungsgetriebe sowie einer die mecha- 
nische Verbindung zwischen Servomotor und 
Lenksaule bzw. den der Radverstellung dienenden 
Abtrieb unterbrechenden Einrichtung(Trennkupp- 
lung), dadurch gekennzeichnet, daB das Unterset- 
zungsgetriebe ein Planetengetriebe (20) ist, welches 
gleichzeitig eine Trennkupplungsfunktion in der 
Form eines Freilaufs realisiert 

2. Elektromotorische Servolenkung nach Anspruch 
1, dadurch gekennzeichnet, daB das an den Servo- 
motor (16) angeflanschte Planetengetriebe (20) mit 
seinem Sonnenrad (13) mit dem Laufer (16a) des 
Servomotors (16) verbunden ist und das die Plane- 
tenrader aufnehmende Hohlrad (15) willkurlich 
dann stationar arretierbar ist, wenn eine Momen- 
teneinleitung durch den Servomotor erfolgt, derart, 
daB uber den die Planetenrader (14a, 14b) lagern- 
den Planetenradtrager (14) die Drehmomentuber- 
tragung auf die Lenksaule (11) erfolgt 

3. Elektromotorische Servolenkung nach Anspruch 
1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB der Plane- 
tenradtrager (14) auf einer Welle (23) sitzt, die ein 
Ritzel (21) tragt, welches mit einem mit der Lenk- 
saule (1 1) verbundenen Zahnrad (12) kammt 

4. Elektromotorische Servolenkung nach einem der 
Anspruche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB zur 
Arretierung des Hohlrades (15) Klemmkdrper (19) 
zwischen diesen und stationaren symmetrischen 
Anlaufflachen (18a, 18b) einer feststehenden Ge- 
hauselagerung (17) vorgesehen sind, die von dem 
durch ein Gegenreaktionsmoment bei Ansteue- 
rung des Servomotors verschwenkbaren Servomo- 
torgehause (24) in ihre jeweilige Klemmposition 
uberfuhrbar sind derart, daB sich ein von der Kraft- 
fluBrichtung abhangiger und von der Drehrichtung 
unabhangiger Freilauf zwischen dem Servomotor 
(16) und dem Lenksaulenbereich (1 1) ergibt 

5. Elektromotorische Servolenkung nach einem der 
Anspruche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB 
das verschwenkbare Motorgehause (24) des Servo- 
motors (16) topffdrmig ausgebildet und selbst ge- 
gentiber der feststehenden Gehauselagerung zur 
Aufnahme des vom Statorpaket (25) herruhrenden 
Gegenreaktionsmoments verschwenkbar gelagert 
ist und nach Art einer Kafiglagerung die Klemm- 
kdrper (19) , vorzugsweise in Form von Kugeln, 
aufnimmt, die sich zwischen dem auBeren Umfang 
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des Hohlrades (15) und symmetrischen Anlauffia- 
chen (18a, 18b) der stationaYen Gehauselagerung 
(17)befinden. 

6. Elektromotorische Servolenkung nach einem der 
Ansprtiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, daQ 5 
der Planetenradtrager (14) bnickenformig ausge- 
bildet ist und mittig in die drehbar gelagerte Ab- 
triebswelle (23) des Planetengetriebes (20) iiber- 
geht 
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